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คู่่� มืือเจาะลึึก ZF
Zero Frame
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Why?
ทำำ�ไมอะลูมิูิเนีียมสามารถเป็็นฐานรอง

ที่่�มีีความแข็็งแรงสูงูได้้
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ความแข็ง็แรงของ ZF

อะลููมิเินีียมเฟรมที่่�แข็ง็แกร่่งที่่�สุุดของ SUS

เรามุ่่�งม่ั่�นพัฒันาโครงสร้างที่่�มีคีวามแข็ง็แรง

สููงเพื่่�อให้ท้นต่อ่แรงส่ั่�นสะเทืือนและรองรัับ

น้ำำ��หนัักของโรบอทได้อ้ย่่างม่ั่�นใจ

ควบคุมุการเสีียรููปที่่�เกิิดจากการลื่่�นไถล

ข้้อต่อ่แบบเสีียบ

อะลููมิิเนีียมเฟรมได้ร้ับัความนิิยมอย่่างแพร่่หลายสำำ�หรับั
ระบบอัตัโนมัตัิิในโรงงาน (FA) เน่ื่�องจากความสะดวกและ
ความหลากหลายในการใช้ง้าน อย่า่งไรก็็ตาม อะลูมิูิเนีียม
เฟรมแบบเดิิมมีีข้อ้จำำ�กัดัในด้า้น “ความแข็็งแรง” ด้ว้ยเหตุุ
นี้้ � SUS ทำำ�การปรับัปรุงวิิธีีการเช่ื่�อมต่่อในรูปแบบใหม่่เพ่ื่�อ
สามารถสร้า้งความแข็็งแกร่ง่สูงูที่่�ไม่่แพ้เ้หล็็ก จึึงได้พ้ัฒันา 
ZF ซึ่่�งเป็็นโครงเฟรมรุ่่�น ใหม่ท่ี่่�ใช้ร้ะบบการเสีียบประกอบเข้า้
หากันั ทนทานต่อ่แรงสั่่�นสะเทืือนและป้อ้งกันัการลื่่�นไถลหรืือ
เสีียรููปเม่ื่�อรองรับังานที่่�มีีน้ำำ��หนักั เหมาะสำำ�หรับัใช้เ้ป็็นฐาน
ของโรบอทหรืือเครื่่�องจักัร

อะลูมิูิเนีียมเฟรมแบบเดิมิใช้ก้ารเช่ื่�อมต่อ่แบบเสีียดทานที่่�ยึดึด้ว้ยสลักัเกลีียว ซึ่่�งมีีแนวโน้ม้ลื่่�นไถลเม่ื่�อรับัน้ำำ��หนักัมาก ในขณะที่่� 
ZF ซีีรีสี์แ์ก้้ไขปัญหานี้้ �ด้ว้ยระบบข้อ้ต่อ่แบบเสียีบที่่�ป้อ้งกันัการลื่่�นไถลได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภาพจากความแข็็งแกร่ง่ของจุดุเช่ื่�อมต่อ่

Load

Load

ข้้อต่อ่แบบเสีียดทาน

Load
Load

ข้้อต่อ่แบบเสีียบ

SF Frame ZF Frame แข็ง็แกร่่งสููง

ลื่่�นไถล ไม่่ลื่่�นไถล

INTRODUCTION
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โครงสร้างข้้อต่อ่

ครั้้�งแรกในอุตสาหกรรมอะลููมิเินีียมโปรไฟล์!์ ที่่�ใช้้เทคนิิค “ShrinkFit”

ข้้อต่อ่ชนิดแข็ง็แรงทนทาน

พัฒันาบทบาทในฐานะวััสดุโครงสร้าง

มุุมมองเฟรมหน้าตััด

Load

Load

จุุดรวมแรงเครีียด การกระจาย
แรงเครีียด

ขวา: เสา (Pillar)

ซ้้าย: คาน (Beam)    

ทฤษฎีช่ี่างฝีีมืือขั้้�นสูง ที่่�สร้างความแข็ง็แกร่่งเหนืือกว่่าเหล็็ก

เพ่ื่�อเพิ่่�มความแข็็งแรงให้ข้้อ้ต่อ่ เราได้พ้ัฒันาข้อ้ต่อ่แบบพิิเศษโดยใช้ว้ิิธีี “การยึดึ
ด้ว้ยความร้อ้น” ซึ่่�งใช้ใ้นงานเหล็ก็มาอย่า่งยาวนาน พร้อ้มกับัใช้คุ้ณุสมบัตัิิของ
อะลูมิูิเนีียมที่่�มีีค่า่การขยายตัวัสูงูจากความร้อ้น ทำำ�ให้ช้ิ้้ �นส่ว่นสามารถบีีบยึดึ
กันัแน่น่ สร้า้งเป็็นข้อ้ต่อ่ที่่�แข็็งแรงได้อ้ย่า่งสมบูรูณ์์

ข้อ้ต่่อเกิิดจากการรวมชิ้้ �นส่่วนที่่�ร้อ้นถึึง 
90°C (สีีแดง) กัับชิ้้ �นส่่วนที่่�เย็็นลงถึึง 
-60°C (สีีน้ำำ��เงิิน) 

โครงสร้า้งที่่�ประกอบแล้ว้มีีการออก
แบบข้อ้ต่อ่ภายในที่่�ผสานเข้า้กับั
โครงสร้า้งได้อ้ย่า่งลงตัวั

เฟรมประกอบอย่า่งแน่น่หนา
โดยมีีข้อ้ต่อ่ฝัังอยู่่�ภายใน

อะลูมิูิเนีียมเฟรมทั่่�วไปที่่�มีีร่อ่งตัวั T (T Slot) แม้จ้ะมีีความสะดวกในการใช้ง้าน แต่มี่ีลักัษณะที่่�ทำ ำ�ให้แ้รงเค้น้รวมตัวัอยู่่�ที่่�บาง
จุดุได้ง้่า่ย ด้ว้ยเหตุนุี้้ � ZF จึงึเลืือกใช้เ้ฟรมแบบกลวงร่ว่มกับัจุดุยึดึที่่�เป็็นชิ้้ �นเดีียวกันัเพ่ื่�อรองรับัน้ำำ��หนักัร่ว่มกันั นอกจากนี้้ � ยังัให้้
ความสำำ�คัญักับัหน้า้ที่่�ที่่�แตกต่า่งกันัระหว่า่งเสา (Pillar) และคาน (Beam) โดยออกแบบรููปทรงให้เ้หมาะสมกับับทบาทของ
แต่ล่ะส่ว่น ส่ง่ผลให้โ้ครงสร้า้งมีีความแข็็งแรงสูงู

-60℃

90℃

ZF Frame แข็ง็แกร่่งสููงSF Frame
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ความสะดวกในการใช้้งานของอะลููมิเินีียมเฟรมยัังคงอยู่่�

ความยืืดหยุ่่�นและความสามารถในการปรัับขนาด

ประกอบในสถานที่่�ทำำ�ได้ง้่า่ยด้ว้ยส่่วนประกอบแบบโมดูลู

ความสะดวกในการประกอบ

ด้ว้ยร่อ่ง (Slot) ทั้้�งสี่่�มุมุของเฟรม ZF ทำำ�ให้ส้ามารถใส่ช่ิ้้ �นส่ว่นซัพัพอทหรืืออุปุกรณ์เ์สริมิต่า่ง ๆ อีีกทั้้�งสามารถใช้ง้านร่ว่มกับั
อะลูมิูิเนีียม SF ซีีรีสี์ซ์ึ่่�งมีีไลน์อ์ัพัผลิติภัณัฑ์ม์ากที่่�สุดุได้เ้ป็็นอย่า่งดีี และหลังัการติิดตั้้�งสามารถปรับัเปลี่่�ยนหรืือเพิ่่�มชุดุอุปุกรณ์์
รอบข้า้งได้อ้ย่า่งอิิสระ

ชิ้้ �นส่ว่นเสริมิหลากหลายชนิดที่่�สามารถนำำ�มาเช่ื่�อม
ต่่อกัันโดยการยึึดจับัจากทั้้�งสองด้า้นของร่่องที่่�อยู่่�
บนสี่่�มุมุของเฟรม

เรานำำ�เสนอน็็อต ZF (M3–M5) ที่่�
ออกแบบมาโดยเฉพาะสำำ�หรัับช่่อง 
ZF พร้อ้มด้ว้ยอุปุกรณ์เ์สริมิมากมาย
ที่่�ออกแบบมาเพ่ื่�อการติิดตั้้�งโดยใช้้
น็็อตเหล่า่นี้้ �

โครงสร้า้ง ZF มีีช่อ่ง T Slot เหมืือน
กับัของซีีรีสี์ ์ SF (ขนาด 40) ที่่�ได้ร้ับั
การยกย่่องอย่่างสููงในเรื่่�องความ
สะดวกในการปรัับแต่่งหลัังการ
ประกอบและการดัดัแปลง

ติิดตั้้�งง่า่ย ณ สถานที่่�จริงิ ขนส่ง่ได้้
ด้ว้ยรถบรรทุกุขนาด 2 ตันั

ไม่ต่้อ้งใช้เ้ครน ผลิติจาก
อะลูมิูิเนีียมน้ำำ��หนักัเบา ขนย้า้ย
สะดวก

สามารถขนส่ง่ขึ้้ �นชั้้�นสองด้ว้ยลิฟิต์์
โดยสารทั่่�วไปได้้

1. รููปแบบพื้้�นฐาน “สอดเข้้าร่่องแล้้วขัันให้แ้น่่น”

2. การติดิตั้้�งอุุปกรณ์เ์สริมที่่�ง่า่ยดายด้ว้ยน็็อต ZF แบบโพสต์อ์ินิเสิิร์ต์

3. โครงสร้าง ZF เหมาะอย่่างยิ่่�งกัับ Base Frame สำำ�หรัับติดิตั้้�งโรบอท

ZF T Slot Side ZF T Slot Beam

ZF Base
Frame

ถึงึสถานที่่�ติิดตั้้�งเวลา 13:30 น. เริ่่�มขนถ่ายเวลา 13:40 น. เริ่่�มติิดตั้้�งเวลา 14:00 น.

การประกอบ ณ สถานที่่�จริงิจากส่ว่นประกอบแบบโมดูลู 
ในสภาพแวดล้อ้มที่่�ก่่อนหน้า้นี้้ �ไม่ส่ามารถใช้ง้านได้จ้ริงิ 

ใช้้งานง่า่ย

INTRODUCTION
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เลืือกใช้้ให้เ้หมาะสมกัับการใช้้งานแต่ล่ะประเภท

เฟรมมีใีห้เ้ลืือก 4 ขนาด

ZF40
ZF60

ZF100

ความสามารถในการใช้้งานและประสิิทธิิภาพที่่�ตอบสนองวััตถุประสงค์์
ของโรบอทหรืืออุุปกรณ์ไ์ด้อ้ย่่างแม่่นยำำ�

ติิดตั้้�งโรบอทโดยใช้ร้ถเข็็น Lifter 
จากนั้้�นยกขึ้้ �นและยึดึให้ม้ั่่�นคง

ประกอบขึ้้ �นตามลำำ�ดับัจากด้า้น
ล่า่งขึ้้ �นสู่่�ด้า้นบน

เริ่่�มติิดตั้้�งเวลา 14:00 น.

4.0x greater rigidity

3/5 the weight 3/5 the weight 1/2 the weight

3.0x greater rigidity

3.0x greater rigidity

ติิดตั้้�งโรบอทเวลา 16:00 น.

เสร็จ็สิ้้ �นเวลา 17:00 น.

การติิดตั้้�งโรบอทเสร็จ็สมบูรูณ์์
หลังัถอดแม่แ่บบออก

ZF ซีีรีสี์ท์ำ ำ�หน้า้ที่่�เป็็นโครงสร้า้งที่่�มีีประสิทิธิภาพ โดยมีีขนาดโครงเสา 4 แบบ ตั้้�งแต่ ่40 มม. ถึงึ 100 มม. แบบสี่่�เหลี่่�ยมจัตัุรุัสั 
แต่ล่ะขนาดรองรับัเครื่่�องจักัรและโรบอทหลากหลายประเภทตามความต้อ้งการใช้ง้าน

การประกอบ ณ สถานที่่�จริงิจากส่ว่นประกอบแบบโมดูลู ช่ว่ยให้ส้ามารถติดิตั้้�งในสถานที่่�ที่่�ไม่ส่ามารถขนส่ง่ด้ว้ยเครนได้ ้ช่ว่ยเพิ่่�มโอกาสใหม่่ๆ  ในการใช้ง้าน
ภาพต่อ่ไปนี้้ �คืือภาพถ่่ายจากสถานที่่�ติิดตั้้�งจริงิ

ZF80
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ข้้อได้เ้ปรีียบของ ZF

(ความแข็ง็แกร่่ง)

(น้ำำ��หนัักเบา)

ZF อะลูมิูิเนีียมเฟรมความแข็็งแกร่ง่สูงูของเรา เป็็นอะลูมิูิ
เนีียมเฟรมที่่�แข็็งแรงที่่�สุดุเท่่าที่่� SUS เคยพัฒันา ในการ
ทดสอบเปรียีบเทีียบกับัโครงเหล็ก็ขนาดเดีียวกันั ZF แสดง
ให้เ้ห็็นถึึงความแข็็งแกร่่งที่่�เทีียบเท่่าหรืือมากกว่่าเหล็็ก
สำำ�หรับัข้อ้มูลูรายละเอีียดเพิ่่�มเติมินั้้�นสามารถอ้า้งอิิง “การ
เปรีียบเทีียบความแข็็งแกร่่งของ ZF” ในหน้า้ข้อ้มูลูทาง
เทคนิิค

หากคุณุเคยกังัวลว่า่ “อะลูมิูิเนีียมเฟรมสะดวกใช้ง้าน แต่่
ความแข็็งแกร่ง่อาจไม่พ่อ” ZF คืือคำำ�ตอบที่่�คุณุกำำ�ลังัมอง
หา ด้ว้ยการออกแบบที่่�น้ำ ำ��หนัักเบา เครื่่�องมืือที่่�ง่่ายต่่อ
การแปรรููป และความแข็็งแกร่ง่ที่่�ยอดเยี่่�ยม ZF จึงึเป็็น
มาตรฐานใหม่ข่องโครงสร้า้งที่่�มั่่�นคง เหมาะสำำ�หรับังานที่่�
ต้อ้งการความแข็็งแรงและความน่า่เช่ื่�อถืือสูงูสุดุ

อะลูมิูิเนีียมมีีน้ำำ��หนักัประมาณ 1/3 เม่ื่�อเทีียบกับัเหล็ก็ที่่�มีี
รููปทรงเหมืือนกันั ความแข็็งแกร่ง่ก็็เพีียง 1/3 เช่น่กันั เฟรม 
ZF จึงึแก้ไ้ขปัญหานี้้ �ด้ว้ยการออกแบบโครงสร้า้งเฉพาะทาง 
ทำำ�ให้ไ้ด้ค้วามแข็็งแกร่ง่ในระดับัเทีียบเท่า่เหล็ก็ ขณะที่่�มีีน้ำำ��
หนักัเพีียง 2/3 ช่ว่ยลดน้ำำ��หนักัโดยไม่สู่ญูเสีียความแข็็งแรง

ZF เหมาะอย่่างยิ่่�งสำ ำ�หรับัพื้้ �นที่่�ที่่�การขนส่่งวัสัดุหุนักัอย่่าง
เหล็็กทำำ�ได้ย้าก หรืือมีีข้อ้จำำ�กัดัด้า้นการรับัน้ำำ��หนักัของพื้้ �น 
ด้ว้ยการออกแบบที่่�เน้น้น้ำำ��หนักัเบาแต่ย่ังัคงความแข็็งแรง

หมายเหตุ:ุ อัตัราการลดน้ำำ��หนักัอาจแตกต่า่งกันัไปตามขนาดของ
เฟรม

เปรียีบเทีียบเฟรมขนาด 80 (800×800×700mm)

≧เหล็็กZF

ของน้ำำ��หนัักเหล็็ก2ส่่วน3 ZF
Base machine

100kg 150kg

Steel
Base Machine

INTRODUCTION

ST

SF

ZF
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สถิติิดิ้า้นตััวเลขของ ZF

ZF ช่ว่ยให้ก้ารประกอบรวดเร็ว็และง่า่ยดาย เพีียงสอดเฟรม
เข้า้กับัข้อ้ต่อ่แล้ว้ขันัสกรููยึดึ ใช้เ้วลาประกอบเพีียงครึ่่�งหนึ่่�งเม่ื่�อ
เทีียบกับัการประกอบเฟรม SF ขนาดเดีียวกันั

เรามีชิ้้ �นส่ว่นหลากหลายที่่�สามารถประกอบเข้า้กับัมุมุของเฟรมได้ ้
เหมาะสำำ�หรับัการเสริิมความแข็็งแรงหรืือการติิดตั้้�งอุปุกรณ์เ์สริิม 
นอกจากนี้้ � เรายังัมีีข้อ้ต่่อสำำ�หรับัเฟรม SF และ GF จำำ�นวนมาก 
พร้อ้มให้บ้ริกิารออกแบบตามความต้อ้งการเฉพาะของลูกูค้า้

เฟรมและชิ้้ �นส่ว่นมีสต็อ็กพร้อ้มจัดัส่ง่ หากสั่่�งเฉพาะชิ้้ �นส่ว่น 
จะจัดัส่ง่ภายใน 1–4 วันัทำำ�การ (กรณีีต้อ้งมีีการตัดัแต่ง่เฟรม
ใช้เ้วลาจัดัส่ง่ประมาณ 2–5 วันัทำำ�การ ส่ว่นผลิติภัณัฑ์ท์ี่่�มีีงาน
ประกอบจะไม่ร่วมอยู่่�ในเง่ื่�อนไขนี้้ �)

ตั้้�งแต่่เปิิดตัวัในปี 2015 เป็็นต้น้มา ZF ซีีรีีย์ไ์ด้ส้ร้า้งผลงานที่่�
มั่่�นคงอย่า่งต่อ่เน่ื่�อง โดยในช่ว่งไม่ก่ี่่�ปีีมานี้้ � ZF ถูกูรู้้�จั กัในฐานะ
โครงสร้า้งสำำ�หรับัฐานติดตั้้�งโรบอทเพิ่่�มมากขึ้้ �นอย่่างเห็็นได้ช้ัดั 
รวมทั้้�งฐานติิดตั้้�งมาตรฐานที่่�พัฒันาร่่วมกับัผู้้�ผลิิตโรบอทราย
ใหญ่่นั้้�นก็เพิ่่�มขึ้้ �นอย่า่งต่อ่เน่ื่�องเช่น่กันั

(เวลาในการประกอบ)
ลดลงเมื่่�อ
เทียีบกัับ SF45%

(สำ ำ�หรับัเฟรมขนาด 60)

(อุุปกรณ์เ์สริม)

มากกว่่า 200 ชนิด

เร็็วที่่�สุุด 1 วััน
(การส่่งมอบ)

(สถิติิคิวามไว้้วางใจ)

มากกว่่า 900 บริิษััท

Steel
Base Machine

ZF
Base machine

เปรียีบเทีียบเฟรมขนาด 80 (800×800×700mm)

(สำำ�หรับัการสั่่�งซื้้ �อแบบชิ้้ �นส่ว่น)
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ความยืืดหยุ่่�นของ ZF

องค์ป์ระกอบพื้้�นฐาน1

เสริมความแข็ง็แรง2

โครงสร้างส่่วนล่าง3

ZF Pillar

Countersunk Hex
Socket Screw

Countersinking

ZF Joint

ZF Beam

วิธีิีการประกอบ ZF เฟรม และ ZF ข้้อต่อ่

ชิ้้ �นส่ว่นเสริมิสามารถเพิ่่�มเติมิหลังัการประกอบฐานเสร็จ็เรียีบร้อ้ยแล้ว้

ZF Corner Joint

ZF Adjuster Caster Plate 

ZF Caster Bracket

ส่่วนประกอบหลััก
ของโครงสร้างฐาน

ชิ้้�นส่วนขาหรืือฐาน
สำำ�หรัับการดััดแปลง
เพิ่่�มเติมิ

ZF Adjuster plate

ZF Adjuster Bracket

Simply hook into the slot
and tighten the bolt

โครงสร้า้งพื้้ �นฐานประกอบด้ว้ยเฟรม ZF เฟรม และ ข้อ้ต่อ่ ZF โดยใช้ว้ิิธีีสอด
ข้อ้ต่อ่แบบแข็็งเข้า้ในเฟรม ไม่ต่้อ้งตั้้�งตำ ำ�แหน่ง่หรืือขีีดเส้น้ จึงึช่ว่ยลดเวลาใน
การประกอบและปรับัความแม่น่ยำำ�

เม่ื่�อต้อ้งการเสริมิความแข็็งแรงบริเิวณมุมุ หรืือเพิ่่�มเฟรม ZF ตรงกลางระหว่า่ง
เสา ให้ใ้ช้ ้“ZF Corner Joint” ติิดกับัเสา โดยข้อ้ต่อ่ชนิดนี้้ �ออกแบบให้ย้ึดึกับัร่อ่ง
ทั้้�ง 4 ด้า้นของ ZF เฟรมได้โ้ดยไม่ต่้อ้งแปรรููปตัวัเฟรมหลักั สามารถปรับัตำำ�แหน่ง่
ได้ง้่า่ย และติิดตั้้�งเพิ่่�มเติมิภายหลังัได้ส้ะดวก

แม้จ้ะประกอบเสร็จ็แล้ว้ ก็็ยังัสามารถเพิ่่�ม Adjuster และ Anchor Bracket  โดย
สามารถติิดตั้้�งภายหลังัได้ต้ามสภาพการโก่่งหรืือการสั่่�นของโครงสร้า้ง

INTRODUCTION
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ออกแบบโครงสร้างจากหลากหลายชิ้้�นส่วน และแนะนำำ�ขั้้�นตอนการประกอบ

ด้า้นบน4

ประตู ู& แผ่่นข้าง5

อุุปกรณ์เ์สริม & ชิ้้�นส่วนเชื่่�อมต่อ่ SF และ GF6

ZF Base Frame 200

ZF Base Frame 50ZF Base Frame 100

ZF Door

ZF T-Slot Accessory ZF Frame Cap ZF Slot Cap ZF Angle Bracket ZF-GF Adaptor

Accessory SF Connection part GF Connection part

ZF Panel

ZF Bese Frame คืือ อะลูมิูิเนีียมเฟรม
สำำ�หรับัฐานด้า้นบนนฐานติิดตั้้�ง มีีร่อ่ง 
T-Slot ช่่วยให้ย้ึึดจับัของได้ส้ะดวก มีี
ขนาด 50, 100 และ 200 มม. สามารถ
นำำ�มาประกอบรวมกัันเพ่ื่�อปรัับขนาด
ตามต้อ้งการได้อ้ย่า่งยืืดหยุ่่�น

เราได้ผ้ลิิต ZF Panel ที่่�ทำ ำ�จากแผ่่นอะลูมิูิเนีียมคอมโพสิิต ตกแต่่งขอบด้ว้ย
อะลูมิูิเนีียมเฟรมและบล็็อกมุมุ เพิ่่�มความหรููหรา และ ZF Door ที่่�ออกแบบ
อย่า่งเรียีบง่า่ยและทันัสมัยั ทั้้�งสองชนิดไม่ต่้อ้งแปรรููปเฟรมหลักั สามารถติดิตั้้�ง
และถอดออกได้อ้ย่า่งสะดวก (ยกเว้น้บางรุ่่�น ในซีรีสี์ ์40)

นอกจากชิ้้ �นส่ว่นหลักั เรามีอุปุกรณ์เ์สริมิที่่�สะดวกสำำ�หรับัการติิดตั้้�งอุปุกรณ์เ์พิ่่�มเติมิ
รวมถึงึชิ้้ �นส่ว่นเช่ื่�อมต่อ่กับัเฟรมจากซีีรีสี์อ่์ื่�น ๆ ให้เ้ลืือกใช้อ้ย่า่งหลากหลาย
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ฐานโรบอท

ทำำ�ไมถึงึเลืือกใช้้อะลููมิเินีียมเฟรมกัับโรบอท ?

เหตุผลที่่�แนะนำำ�ให้ใ้ช้้โครงสร้างอะลููมิเินีียม
ความแข็ง็แรงสููง ZF กัับฐานติดิตั้้�งโรบอท

ความแข็็งแรงสูงูที่่�ช่ว่ยให้โ้รบอททำำ�งานได้เ้ต็ม็ประสิทิธิภาพ
มีีชิ้้ �นส่ว่นเสริมิความแข็็งแรงให้เ้ลืือกหลากหลาย
เช่ื่�อถืือได้ ้จากผลงานติิดตั้้�งจริงิและผ่า่นการทดสอบแล้ว้ 
วิิเคราะห์โ์ครงสร้า้งเพ่ื่�อเสนอการจัดัวางเฟรมที่่�เหมาะสมที่่�สุดุ
ลดเวลาการออกแบบภายในบริษัิัทด้ว้ยบริกิารเขีียนแบบ

ZF รองรับัการติิดตั้้�งแบบแขวนจากด้า้น
บนอย่า่งมีีประสิทิธิภาพ โดยมีีผลงานติดิ
ตั้้�งทั้้�งโรบอท Palletizing Collaborative 
และ SCARA การติิดตั้้�งแบบแขวนช่่วย
ประหยััดพื้้ �นที่่� และทำำ�ให้โ้รบอททำำ�งาน
ได้ร้าบรื่่�น ไม่่ถููกรบกวนจากสิ่่�งกีีดขวาง 
ส่่งผลให้ล้ดเวลาในการทำำ�งานได้อ้ย่่างมีี
ประสิทิธิภาพ

โรบอท Cobot สำ ำ�หรับัการประกอบ การ
ทา การตรวจสอบ การจัดัเรียีง และการ
บรรจุุในงานที่่� มีีการผลิิตจำำ�นวนเล็็กแต่่
หลากหลายรุ่่�น  รถเข็็น ZF ที่่�ติิดล้อ้เลื่่�อน
ช่ว่ยให้เ้ปลี่่�ยนตำำ�แหน่ง่ Cobot ได้ง้่า่ย จึงึ
ได้ร้ับัความนิิยมมาก

ฐานโรบอทแบบแขวน Parallel Link ที่่�
รับัน้ำำ��หนักัได้ม้าก ได้ผ้่า่นการพิิสูจูน์แ์ละ
ทดสอบอย่่างต่่อเน่ื่�องด้ว้ยความเช่ื่�อมั่่�นนี้้ � 
จึงึได้ร้ับัเลืือกให้เ้ป็็นฐานรองรับัมาตรฐาน
จากผู้้�ผลิติโรบอทและบริษัิัท Sler (ส่ว่น
หนึ่่�งของผลการทดสอบได้มี้ีการระบุไุว้ใ้น
หน้า้เทคนิิค : การเปรียีบเทีียบความแข็็ง
แรงของฐานติดิตั้้�งโรบอท)

โรบอทขนาดใหญ่่ที่่�สามารถรับัน้ำำ��หนักัได้้
ตั้้�งแต่ ่20 กิิโลกรัมัขึ้้ �นไปอย่า่ง Palletizing 
Collaborative ได้ร้ับัความนิิยมเพิ่่�มขึ้้ �น
อย่า่งรวดเร็ว็ในช่ว่งหลังั ฐานโรบอทที่ี�

�มี


ความแข็็งแรงสูงูอย่า่ง ZF ก็็สามารถรอง
รับัได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภาพเช่น่กันั

ฐานแบบแขวนจากด้า้นบน

รถเข็็นสำำ�หรับัโรบอทแบบ Cobot

ฐานโรบอท Parallel Link

ฐานโรบอท Palletizing Collaborative 

INTRODUCTION
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ฐานติดิตั้้�งโรบอทที่่�ได้ม้าตรฐาน พร้อมอุุปกรณ์ค์รบครััน เพิ่่�มประสิิทธิิภาพในการทำำ�งาน

พัฒันาร่่วมกัับผู้้�ผลิิตโรบอท!

ฐานติดิตั้้�งแบบแพ็ก็เกจที่่�ได้ม้าตรฐาน
ฐานติิดตั้้�งโรบอทแบบมาตรฐานที่่�พัฒันาร่ว่มกับัผู้้�ผลิติโรบอทแต่ล่ะค่า่ย
ทดสอบด้ว้ยเครื่่�องจริงิทั้้�งหมด เพ่ื่�อยืืนยันัความแม่น่ยำำ�และความปลอดภัยั

รถเข็น็ที่่�ได้ม้าตรฐานสำำ�หรัับโคบ็อ็ต (Cobot)

ฐานติดิตั้้�งโรบอทแบบพาราเลลลิิงค์ ์(Parallel Link)

ABB FlexPicker
All In One 2 / Semi-Package System

FANUC
CRX Series Compatible Cart

OMRON
TM Series Compatible Cart

Mitsubishi Electric
MELFA ASSISTA
Compatible Cart

ฐานติิดตั้้�ง Cobot ที่่�ใช้ค้วามแข็็งแรงของ ZF พร้อ้มฟัังก์ช์ันัครบครันั เช่น่ ตัวัปรับัแต่ง่แบบไม่ต่้อ้งใช้เ้ครื่่�องมืือ ระบบดูดูซับัแรง
กระแทกสำำ�หรับัช่อ่งเก็็บคอนโทรลเลอร์ ์และออปชันัเสริมิสำำ�หรับัอุปุกรณ์ร์อบข้า้งไม่ต่้อ้งออกแบบเอง เพีียงระบุ ุItem No. ก็็
สามารถดำำ�เนิินการสั่่�งซื้้ �อได้้

ZF ได้ร้ับัการนำำ�ไปใช้เ้ป็็นมาตรฐานใน ABB FlexPicker All In One 
ด้ว้ยความแข็็งแรงสูงูที่่� ZF มีี ทำำ�ให้ส้ามารถเพิ่่�มประสิทิธิภาพได้อ้ย่า่งเต็ม็ที่่�ให้้
กับัโรบอทแบบแขวนเพดานอย่า่ง Parallel Link ที่่�มีีการสั่่�นสะเทืือนสูงู
นอกจากนี้้ � ยังัง่า่ยต่อ่การประกอบ ถอดแยกเพ่ื่�อขนย้า้ยและเคลื่่�อนย้า้ยอีีกด้ว้ย

* อาจมีกีารปรับัแก้แ้บบการออกแบบให้ต้รงตามข้อ้กำำ�หนดของลููกค้า้

Mounted Robot: FANUC CRX-10iA Series 
Maximum Payload (kg): 10 
Frame Size Used: ZF40

Mounted Robot: TM Series 
 Maximum Payload (kg): 4 / 6 / 12 / 14 
 Frame Size Used: ZF60

Mounted Robot: MELFA ASSISTA 
Maximum Payload (kg): 5.5 
Frame Size Used: ZF60

Mounted Robot: IRB 360 FlexPicker
Maximum Payload (kg): 1/3/6/8 
Frame Size Used: ZF100

Item No. ZFM-F401 ZFM-F402 Item No. ZFM-R601 ZFM-R602 Item No. ZFM-MAST
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รวมตััวอย่่างผลงาน

การตรวจสอบ1

วิเิคราะห์ ์& จััดแสดง2

เครื่่�องตรวจสอบอัตัโนมัตัิิสำ ำ�หรับัทดสอบฟัังก์ช์ันัต่า่ง ๆ และคอมพิิวเตอร์เ์ช่ื่�อมต่อ่ไร้ส้ายแต่ล่ะจุดุ เลืือกใช้ ้ZF เป็็นฐานติิดตั้้�ง
เน่ื่�องจากสามารถรองรับัทั้้�ง “น้ำำ��หนักั” ของอุปุกรณ์ท์ี่่�ติิดตั้้�งและ “แรงสั่่�นสะเทืือน” ที่่�เกิิดจากการเคลื่่�อนไหวที่่�รวดเร็ว็และ
ซับัซ้อ้นของโรบอทได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภาพ

เรามีการติดิตั้้�งโรบอทหลายประเภท สำำ�หรับัใช้ใ้นการบรรยายสัมัมนาและ
ทดสอบการทำำ�งาน เราเลืือกใช้ฐ้านติดตั้้�งโรบอทมาตรฐานจาก ZF มาใช้้
ทดสอบปััญหาเหล่่านี้้ � และกรณีีเป็็นงานสั่่�งซื้้ �อจริิงที่่�ใช้ง้านโรบอทแบบ 
Cobot  เรามักัจะนำำ�เสนอฐานติิดตั้้�ง ZF ที่่�ต่อ่พ่ว่ง SiO Controller ให้ก้ับั
ลูกูค้า้ด้ว้ย

(PC production process: VAIO Corporation)

(Sler: Matsushita Industry Corporation)

ZF60

ZF60

เพีียงแค่เ่สีียบข้อ้ต่อ่เข้า้ไป ตำำ�แหน่ง่ก็็จะ
ถูกูกำำ�หนดโดยอัตัโนมัตัิ ิ ทำำ�ให้ก้ารประกอบ
ง่า่ยมาก และใช้เ้วลาน้อ้ยในการทำำ�งาน

Customer Voice

เรารู้้�สึ กึว่า่ “นี่่�แหละใช่เ่ลย!” เพราะ ZF 
สามารถประกอบได้อ้ย่า่งแม่น่ยำำ�และมั่่�นใจ
ในคุุณภาพเม่ื่�อเทีียบกัับอะลููมิิเนีียมเฟรม
ทั่่�วไป ZF ใช้ช้ิ้้ �นส่ว่นเสริมิน้อ้ยกว่า่ ทำำ�ให้้
ประหยััดต้น้ทุุนได้ต้อนที่่�จััดสััมมนาเกี่่�ยว
กับัโรบอท ก็็มีีคนชมว่า่ ฐานรองรับัตัวันี้้ �ดูดีูี
และใช้ง้านได้เ้ยี่่�ยมเลยครับั

Customer Voice

INTRODUCTION
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การบรรจุุภััณฑ์์3

เซลล์ย์ููนิิต4

ตั้้�งแต่เ่ปิิดตััวในปี 2015 มีผีลงานที่่�สร้างขึ้้�นจาก ZF 

ขอแนะนำำ�ตััวอย่่างบางส่่วนของผลงานเหล่านั้้�น

ZF ถูกูนำำ�มาใช้เ้ป็็นฐานติิดตั้้�งโรบอทแบบ Parallel Link ในกระบวนการจัดัเรียีงสินิค้า้ก่อนบรรจุลุงในกล่อ่งใหญ่่ ซึ่่�งทำำ�หน้า้ที่่�
วางสินิค้า้ซ้อ้นกันัชั่่�วคราวบนกล่อ่งสำำ�รองก่่อนเข้า้สู่่�ขั้้�นตอนการบรรจุลุงในกล่อ่งจริงิ

ในฐานะส่่วนหนึ่่�งของการผลิิตอุุปกรณ์์และเครื่่�องจัักร
ภายในองค์ก์ร การพัฒันาเป็็นเซลล์ย์ูนิูิตได้ด้ำ ำ�เนิินไปอย่า่ง
ต่่อเน่ื่�อง และฐานติิดตั้้�งที่่�สามารถทนต่่อแรงสั่่�นสะเทืือน
จากการใช้ง้าน Actuator ที่่�ความเร็ว็สูงู เราจึงึเลืือกฐานติิด
ตั้้�งที่่�สร้า้งจาก ZF 

(Liquid detergent production process: 
Cow Brand Soap Kyoshinsha Co., Ltd.)

(Sensor production process: Tamagawa Microtep Corporation)

ZF100

ZF40

เม่ื่�อได้เ้ห็น็การทำำ�งานจริงิ ไม่มี่ีปััญหาเรื่่�องการ
สั่่�นสะเทืือน จึึงมั่่�นใจได้ว้่่าจะติิดตั้้�งใช้ง้านได้้
อย่า่งปลอดภัยั สำ ำ�หรับัเครื่่�องที่่� 4 ซึ่่�งติิดตั้้�งอยู่่�ที่่�
ชั้้�น 2 ของโรงงาน มีีข้อ้จำำ�กัดัเรื่่�องน้ำำ��หนักัรับัได้้
ของพื้้ �น หากไม่มี่ีโครงสร้า้งอะลูมิูิเนีียมน้ำำ��หนักั
เบา ก็็ไม่ส่ามารถทำำ�การทดสอบได้ ้

Customer Voice

ผมรู้้�สึ กึประหลาดใจที่่�มีีความแข็็งแรงสูงูมาก และ
แม้ไ้ม่ใ่ช้ ้Jig ก็็ยังัสามารถกำำ�หนดขนาดได้แ้ม่น่ยำำ� 
ส่ว่นแผงด้า้นข้า้งก็็ออกแบบให้ย้ึดึติิดง่า่ย เพีียงแค่่
ใช้ส้กรููยึดึแค่จุ่ดุเดีียวเท่า่นั้้�น ผมรู้้�สึ กึว่า่นี่่�เป็็นการ
ออกแบบที่่�ใส่ใ่จรายละเอีียดอย่า่งดีี

Customer Voice
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ป้้อนชิ้้�นงาน5

การจััดเรีียงบนพาเลท6

ZF ถูกูเลืือกใช้เ้ป็็นฐานติิดตั้้�ง Cobot สำ ำ�หรับังาน “Machine Tending” ในการป้อ้นชิ้้ �นงานเข้า้เครื่่�องจักัรเพ่ื่�อขึ้้ �นรูป ไม่เ่พีียง
แต่ร่องรับัน้ำำ��หนักับรรทุกุประมาณ 10 กิิโลกรัมัเท่า่นั้้�น แต่ย่ังัมีีความแข็็งแรงเพีียงพอสำำ�หรับั Cobot ที่่�รับัน้ำำ��หนักัได้ถ้ึงึ 20 
กิิโลกรัมั ซึ่่�งกำำ�ลังัเป็็นที่่�นิิยมเพิ่่�มมากขึ้้ �นในกลุ่่�มผู้้�ผลิติต่า่ง ๆ ในปัจจุบุันั

ฐานติิดตตั้้�งโรบอท Palletizing Collaborative ที่่�สามารถรับัน้ำำ��
หนักัได้ ้40 กิิโลกรัมั พร้อ้มทั้้�งสามารถนำำ�เสนอเป็็นแพ็ก็เกจรวม
กับัอุปุกรณ์ร์อบข้า้งเช่น่  รั้้�วนิิรภัยั  เป็็นต้น้

(Exhibited at Food Tech Japan 2021)

ZF100

INTRODUCTION

รวมตััวอย่่างผลงาน
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การประกอบ7
ในสายการผลิติแบบอัตัโนมัตัิิสำ ำ�หรับัการประกอบ “GF Connector” ซึ่่�งเป็็นผลิติภัณัฑ์ห์ลักัของบริษัิัท ZF ถูกูใช้ง้านอย่า่งเต็ม็
ที่่�ในทุกุขั้้�นตอน ตั้้�งแต่ก่ารจัดัเรียีงวัสัดุ ุการประกอบ การขันัสกรููไปจนถึงึการบรรจุกุล่อ่ง ฐานติิดตั้้�งฟีีดเดอร์ช์ิ้้ �นส่ว่น ฐานติดิตั้้�ง
โรบอท และฐานรองรับัเครื่่�องขันัสกรูู ช่ว่ยรับัแรงสั่่�นสะเทืือนที่่�เกิิดขึ้้ �นในสายการผลิติได้อ้ย่า่งมั่่�นคง

(SUS Corporation)

ฐานติิดตั้้�งโรบอทชนิดต่า่ง ๆ

พาเลทสำำ�หรับัลำำ�เลีียงวัตัถุหุนักั

แท่น่วางแม่พิ่ิมพ์ ์และอ่ื่�น ๆ

ฐานรองรับัเครื่่�องพิิมพ์ข์นาดใหญ่่

รถเข็็นสำำ�หรับัวัตัถุหุนักั

ฐานรองรับัเครื่่�องจักัรสำำ�หรับัการผลิติเซมิคอนดักัเตอร์์

ฐานรองรับัเครื่่�องตรวจสอบลักัษณะชิ้้ �นงาน

ZF60ZF40

นอกจากนี้้�ยัังมีผีลงานการใช้้งานในลัักษณะอื่่�น ๆ ดัังนี้้�ด้ว้ย

ตั้้�งแต่เ่ปิิดตััวในปี 2015 ZF ได้ส้ร้างผลงานที่่�หลากหลายในสถานที่่�และการใช้้งานต่า่ง ๆ 

ขอแนะนำำ�ตััวอย่่างบางส่่วนของผลงานเหล่านั้้�น
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ตััวอย่่างฐานติดิตั้้�งโรบอทขนาดต่า่ง ๆ
ขอแนะนำำ�ฐานติิดตั้้�งโรบอทที่่�นิิยมใช้ง้าน โดยแบ่ง่ตามขนาดของ ZF

สำำ�หรับั Cobot ขนาดเล็ก็หรืือโรบอท Vertical Articulated ที่่�มีีการจำำ�กัดัความเร็ว็และไม่ส่่ง่แรงกระแทกมากไปยังัฐานโร
บอท ขอแนะนำำ�ให้ใ้ช้เ้ฟรมขนาด 40 เน่ื่�องจากตัวัเฟรมมีีขนาดเพรียีวบาง จึงึสามารถติิดตั้้�งได้ใ้นพื้้ �นที่่�จำ ำ�กัดั และออกแบบ
เป็็นฐานขนาดกะทัดัรัดัได้อ้ย่า่งลงตัวั

เหมาะสำำ�หรับัโรบอท Cobot ขนาดกลางหรืือโรบอทแบบ Articulated โดยเฟรมขนาด 60 ขึ้้ �นไป (ZF60/80/100) มีีร่อ่ง Slot 
ทั้้�ง 4 ด้า้นที่่�มีีขนาดเท่า่กันั จึงึสามารถใช้ง้านร่ว่มกับัอุปุกรณ์ต์่อ่พ่ว่งได้ห้ลากหลายกว่า่ขนาด 40 ซึ่่�งเป็็นจุดุเด่น่สำำ�คัญั

ZF40

ZF60

ขนาดเล็ก็ที่่�สุดุ ดูเูรียีบง่า่ย เหมาะสำำ�หรับัอุปุกรณ์ข์นาดกะทัดัรัดั

ZF60 ซีีรีสี์ข์นาดกลางที่่�ผสานความแข็็งแรงสูงูเข้า้กับัความสะดวกในการใช้ง้านได้อ้ย่า่งลงตัวั

เป็็นฐานติิดตั้้�งที่่�สามารถประยุกุต์์
ใช้ง้านกับัโรบอทได้ห้ลากหลาย
ประเภท เช่น่ โรบอท Cartesian, โร
บอท SCARA, และโรบอท Vertical 
Articulated 

เป็็นฐานโรบอทแบบเตี้้ �ยที่่�
ออกแบบมาเพ่ื่�อใช้พ้ื้้ �นที่่�ด้า้น
บนให้เ้กิิดประโยชน์ส์ูงูสุดุ

เหมาะสำำ�หรับัใช้ง้านเป็็นฐาน
ติิดตั้้�งเครื่่�อง Welding อีีกด้ว้ย

ออกแบบให้มี้ีโครงสร้า้งฐาน (Base 
Frame) เพ่ื่�อให้ง้่า่ยต่อ่การเปลี่่�ยนตำำ�
แหน่ง่ของโรบอทหรืืออุปุกรณ์ต์่อ่พ่ว่ง

เน่ื่�องจากมีีความแข็็งแรงสูงูกว่า่
อะลูมิูิเนีียมเฟรมแบบเดิมิ จึงึ
สามารถรองรับัเป็็นฐานติิดตั้้�งโร
บอทขนาดกลางจนถึงึน้ำำ��หนักั 20 
กิิโลกรัมั

การทำำ�ฐานติิดตั้้�งให้มี้ีระดับั
ต่า่งกันั จะช่ว่ยลดช่ว่งการ
เคลื่่�อนที่่�ของโรบอทและลด
เวลาในการทำำ�งาน

เพิ่่�มความแข็็งแรงให้ก้ับัฐานรองรับัด้ว้ยการใช้ ้ZF Corner 
Joint PB

รองรับัโรบอทที่่�สามารถบรรทุกุน้ำำ��หนักัประมาณ 10 กิิโลกรัมัได้ห้ลายประเภท ใช้ง้านได้ห้ลาก
หลายสถานการณ์์ในฐานะฐานติิดตั้้�งโรบอท เป็็นเฟรมรุ่่�น แรกที่่�วางจำำ�หน่า่ยในซีรีสี์ ์ZF ซึ่่�งมีี
ความสมดุลุในการใช้ง้านได้ดี้ี

ZF80 เฟรมหลักัแนะนำำ�สำำ�หรับัฐานติิดตั้้�งโรบอท

Highlights

For
Cartesian

Payload
About 6 kg

Payload
About 10 kg

Highlights Highlights

HighlightsHighlights

INTRODUCTION

เป็็นฐานติิดตั้้�งแบบเรียีบง่า่ยที่่�มีีความอเนกประสงค์ส์ูงู
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บริิการวิเิคราะห์โ์ครงสร้างและออกแบบ
สำำ�หรับั SUS เราสามารถให้บ้ริกิารวิิเคราะห์โ์ครงสร้า้งและออกแบบตามความต้อ้งการ เพ่ื่�อเสนอฐานติิดตั้้�งที่่�เหมาะสมกับั
หน้า้งานของลูกูค้า้

กรุุณาแจ้ง้ขนาด โรบอทหรืืออุปุกรณ์ท์ี่่�จะติิดตั้้�ง รวมถึงึ
เง่ื่�อนไขทางเทคนิิคต่า่ง ๆ (การบันัทึกึความต้อ้งการและ
เง่ื่�อนไขการทำำ�งาน จัดัเก็็บข้อ้มูลูด้ว้ยสเปกชีีท)

เราจะทำำ�การวิิเคราะห์ค์วามแข็็งแรงโดยคำำ�นึึงถึึงแรงที่่�
เกิิดจากโรบอทหรืืออุปุกรณ์ ์ เพ่ื่�อแนะนำำ�ขนาด ZF และ
ตำำ�แหน่ง่การจัดัวางเฟรมที่่�เหมาะสม

เม่ื่�อยืืนยันัการใช้ง้านตามผลการวิิเคราะห์โ์ครงสร้า้งแล้ว้ 
เราจะจัดัทำำ�แบบ CAD และรวบรวมรายการชิ้้ �นส่ว่นที่่�
จำ ำ�เป็็น พร้อ้มจัดัส่ง่แบบให้ก้ับัลูกูค้า้ทำำ�การตรวจสอบ

หลังัจากตรวจสอบแบบและใบเสนอราคาเรีียบร้อ้ยแล้ว้ 
ท่า่นสามารถสั่่�งซื้้ �อโดยระบุหุมายเลขแบบของทางบริษัิัท
ได้ ้ หากต้อ้งการให้ป้ระกอบสิินค้า้ กรุุณาแจ้ง้ความ
ประสงค์ต์อนขอใบเสนอราคาเราจะจัดัทำำ�ใบเสนอราคา
ที่่�รวมค่า่ประกอบและค่า่ขนส่ง่ให้้

ช่่างเทคนิิคผู้้�เชี่่�ยวชาญของเราประจำำ�อยู่่�ตามสาขาใน
พื้้ �นที่่�อุตุสาหกรรม พร้อ้มให้บ้ริกิารประกอบอย่า่งรวดเร็ว็
และแม่น่ยำำ� (มีีค่า่ใช้จ้่า่ย) ช่ว่ยลดเวลาการประกอบของ
ลูกูค้า้ได้อ้ย่า่งมีีประสิทิธิภาพ

1
Step

การวางแผน

2
Step

วิเิคราะห์์
โครงสร้าง

3
Step

ออกแบบ

4
Step

เสนอราคา
การส่ั่�งซื้้�อ

5
Step

แจ้ง้ขนาด โรบอทที่่�จะติิดตั้้�ง 
และเง่ื่�อนไขการใช้ง้านต่า่ง ๆ 
ตามที่่�ต้อ้งการ

แนวคิิดของลูกูค้า้

การวิิเคราะห์แ์ละออกแบบโครงสร้า้ง

จัดัทำำ�แบบและใบเสนอราคา

เราใช้ซ้อฟต์แ์วร์ว์ิิเคราะห์ใ์นการ
คำำ�นวณแรงที่่�กระทำำ�ต่อ่ฐานรองรับั

ประกอบ
ส่่งมอบ
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INTRODUCTION

การเปรีียบเทียีบความแข็ง็แรงของ ZF
เราได้ท้ำ ำ�การทดสอบความแข็็งแรงของวัสัดุโุครงสร้า้งอะลูมิูิเนีียมความแข็็งแรงสูงู ZF และวัสัดุโุครงสร้า้งอะลูมิูิเนีียม SF รวม
ถึงึโครงสร้า้งเหล็ก็เช่ื่�อม จากหลายมุมุมองต่า่งๆ

อะลูมิูิเนีียมเฟรมเปรียีบเทีียบในซีรีสี์ท์ี่่�มีีขนาดเท่า่กันั ส่ว่นเฟรมเหล็ก็เปรียีบเทีียบ
ความแข็็งแรงการดัดัที่่�ใกล้เ้คีียงกันั

“แสดงความต้า้นทานการดัดังอของวัสัดุ ุคำำ�นวณจากค่า่ความยืดืหยุ่่�นและโมเมนต์ค์วามเฉื่่�อยหน้า้ตัดั”

เปรีียบเทียีบความแข็ง็แรง
ของโครงสร้างเฟรม

ZFINTRODUCTION 
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การเปรีียบเทียีบความแข็ง็แรงของจุุดเชื่่�อมต่อ่
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โครงสร้างจุุดเชื่่�อมต่อ่

วิธีิีการทดสอบ

ผลทดสอบ

ZF Beam Frame มีีความแข็็งแรงต่อ่การดัดัเทีียบเท่า่กับัเหล็ก็

หมายเหตุ:ุ น้ำำ��หนักับรรทุกุคำำ�นวณจากโมเมนต์ท์ี่่�อนุญุาตของข้อ้ต่อ่ ZF

คำำ�นวณโดยพื้้ �นฐานเหล็ก็ 100%

ยึดึเสาด้ว้ย Jig กดน้ำำ��
หนักักลางคานด้ว้ย
เครื่่�องทดสอบ และวัดั
การเคลื่่�อนที่่�

ZF Frame เสริมมุุม ZF Frame ไม่่เสริมมุุม

ZF100
(เสริมิมุุม)

ZF80
(เสริมิมุุม)

ZF80
(เสริมิมุุม)

ZF100
(เสริมิมุุม)

Steel

ZF100
(ไม่่เสริมิ)

ZF80
(ไม่่เสริมิ)

ZF80
(ไม่่เสริมิ)

ZF100
(ไม่่เสริมิ)

SF Frame

SF100

SF80 SF80

SF100

Fixing Method and Loading Conditions
Cantilever

Cantilever

Both ends fixed

Both ends fixed

Steel100

Steel75 Steel75

Steel100

Size Fixed Method
Measurement point (mm)

Measurement point (mm)

Measurement point (mm)

Measurement point (mm)

LoadLoad

Fi
xe

d 
en

d

Fi
xe

d 
en

d

Fi
xe

d 
en

d

ZF Joint U ZF Joint U

Welding

ZF Beam100
or
ZF Beam 80

ZF Beam100
or
ZF Beam 80

STKR400-□100
or
STKR400-□75

SF2-100-100-2S
or
SF2-80-80

ZF Corner Joint PB100
or
ZF Corner Joint PB 80

Hard Bracket GW100
or
Hard Bracket GW80

(100:2040N)
  (80:1000N)

(100:4080N)
  (80:2000N)

Flexural 
Strength

Flexural 
Strength

Strength
Ratio(%)

Strength
Ratio(%)

Material

Material
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INTRODUCTION

การเปรีียบเทียีบความแข็ง็แรงของฐานติดิตั้้�งโรบอท

โครงสร้างของฐานโรบอท

วิธีิีการทดสอบ

โรบอทที่่�ติดิตั้้�ง : Denso Wave VS-068
รัับน้ำำ��หนัักสููงสุุด (kg) : 7
น้ำำ��หนัักถ่ว่ง (kg) : 2

โรบอทที่่�ติดิตั้้�ง : ABB IRB-360-6/1600
รัับน้ำำ��หนัักสููงสุุด (kg) : 6
น้ำำ��หนัักถ่ว่ง (kg) : 3

ZF Frame

ZF Frame

Steel

Steel

SF Frame

ฐานสำำ�หรัับติดิตั้้�งโรบอทอุตสาหกรรมแบบข้้อต่อ่หลายแกนแนวตั้้�ง (Cobot)

ฐานติดิตั้้�งโรบอทแบบ Cobot

วิธีิีการวััด วิธีิีการวััดเวลามาตรฐาน เวลามาตรฐาน

ฐานสำำ�หรัับติดิตั้้�งโรบอทชนิดข้้อต่อ่แบบขนาน (Parallel Link)

ฐานติดิตั้้�งโรบอทแบบ Parallel Link

วััสดุโครงสร้าง
Size80 : ZF Pillar 80 / ZF Beam 80
Size60 : ZF Pillar 60 / ZF Beam 60

วััสดุโครงสร้าง
Size100 : ZF Pillar 100 / 
ZF Beam 100 / SF2-100-100-2S

วััสดุโครงสร้าง
Size80 : STKR400-し75-t2.3
Size60 : STKR400-し50-t2.3

วััสดุโครงสร้าง
Size100 : STKR400-し100-t3.2

วััสดุโครงสร้าง
Size80 : SF280-80
Size60 : SF2-60-60-2S

Corner Joint PB
Anchor Bracket V Anchor Bracket V Anchor Bracket V

Hard Bracket
Adjuster

Adjuster

Adjuster

Cycle Time
2.30 sec

Cycle Time
0.46 sec

ตั้้�งค่า่ความเร่ง่ที่่�มุมุขวาบนของฐานโร
บอท และวัดัค่า่การเปลี่่�ยนตำำ�แหน่ง่ใน
ทิิศทาง XYZ รวมถึงึเวลาการสั่่�นสะเทืือน
ของโรบอทหลังัจากหยุดุทำำ�งานสงบลง

วัดัรอบการเคลื่่�อนที่่�ในทิศทางแกน X 
และแกน Y โดยเคลื่่�อนที่่�ไปทางซ้า้ยขวา 
305 มม. และขึ้้ �นลง 25 มม.

รอบการเคลื่่�อนไหวที่่�หมุนุวนจากจุดุเริ่่�ม
ต้น้ไปยังัรัศัมีี 300 มม. และเคล่ื่�อนที่่�ขึ้้ �น
ลง 100 มม.

ตั้้�งค่า่ความเร่ง่ที่่�มุมุขวาบนของฐานโร
บอท และวัดัค่า่การเปลี่่�ยนตำำ�แหน่ง่ใน
ทิิศทาง XYZ รวมถึงึเวลาการสั่่�นสะเทืือน
ของโรบอทหลังัจากหยุดุทำำ�งานสงบลง
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การเปรีียบเทียีบความแข็ง็แรงของฐานติดิตั้้�งโรบอท

ผลการทดสอบฐานติดิตั้้�งโรบอทอุตสาหกรรมแบบข้้อต่อ่หลายแกน (Cobot)

ฐาน ZF และฐานเหล็ก็มีีประสิทิธิภาพใกล้เ้คีียงกันั

Steel75

Steel75

Steel50

Steel50

0.094

Time (Sec)
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m
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Time (Sec) Time (Sec) Time (Sec)

Time (Sec) Time (Sec)

สั่่�นสะเทืือนไม่ส่ั่่�นสะเทืือน

ค่่าการเคลื่่�อนที่่�
ของฐานติดิตั้้�ง

ระยะเวลาที่่�แรง
ส่ั่�นสะเทืือนหยุดลง หมายเหตุ:ุ กำำ�หนดจุดุที่่�ค่า่ของกราฟของการสั่่�นเข้า้สู่่�สภาวะเสถีียรต่ำำ��กว่า่ 0.005 มม. เป็็นเกณฑ์อ์้า้งอิิง

ปริมิาณการเปลี่่�ยนตำำ�แหน่ง่ (mm)

Displacement
difference of ZF

(mm)

Displacement
difference of ZF

(mm)

Max Displacement Max DisplacementDisplacement in each axis Displacement in each axis

ZF

ZF

ZF
ST

ST

ST
SF

SF

SF

SF80 และ ZF60 มีีประสิทิธิภาพใกล้เ้คีียงกันั
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ฐานติิดตั้้�ง ZF มีีความแข็็งแรงมากกว่า่ฐานติิดตั้้�งเหล็ก็
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ZF ZF

ST ST

Displacement
difference of ZF

(mm)

Displacement
difference of ZF

(mm)

Max Displacement Max DisplacementDisplacement in each axis Displacement in each axis

ระยะเวลาที่่�แรง
ส่ั่�นสะเทืือนหยุดลง

การเปรีียบเทียีบความแข็ง็แรงของฐานติดิตั้้�งโรบอท

สั่่�นสะเทืือนไม่ส่ั่่�นสะเทืือน

ผลการทดสอบฐานติดิตั้้�งสำำ�หรัับโรบอทชนิดข้้อต่อ่แบบขนาน (Parallel Link)

หมายเหตุ:ุ กำำ�หนดจุดุที่่�ค่า่ของกราฟการสั่่�นเข้า้สู่่�สภาวะเสถีียรต่ำำ��กว่า่ 0.005 มม. เป็็นเกณฑ์อ์้า้งอิิง

ปริิมาณการคลื่่�อน
ที่่�ของฐานติดิตั้้�ง
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น้ำำ��หนัักที่่�ชุุดยููนิิตรัับได้้

ข้้อมููลทางเทคนิิค ZF

น้ำำ��หนัักกระจายสม่ำำ��เสมอ
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Frame only

Frame only

Type / Length

ZF Series

ZF Series

ZF Pillar 40

ZF Pillar 60

ZF Pillar 80

ZF Pillar 100

ZF Beam 40

ZF Beam 60

ZF Beam 60 ZF Beam 80

ZF Beam 80

ZF Beam 100

ZF T Slot Beam 40

ZF T Slot Beam 60

ZF T Slot Beam 80

ZF T Slot Beam 100

ZF Series

ZF SeriesAllowable Load

Allowable Load Allowable Load

Allowable Load

Frame +
Corner 

Joint PB

Frame +
Corner 

Joint PB

เง่ื่�อนไข: พื้้ �นที่่�ขนาด 800 × 800 มม. น้ำำ��หนักัที่่�ทำ ำ�ให้เ้ฟรมแต่ล่ะขนาดแอ่น่ตัวัไม่เ่กิิน 1 มม. ที่่�จุดุกึ่่�งกลาง

เม่ื่�อมีีการกระจายน้ำำ��หนักัอย่า่งสม่ำำ��เสมอบนโครงสร้า้ง

กรณีีที่่�มีีน้ำำ��หนักัที่่�จุดุกึ่่�งกลางของโครงสร้า้ง

(Unit: N)

(Unit: N)น้ำำ��หนัักลงจุุดเดียีว

The above guideline covers only frames and joints, excluding the load capacity of adjusters and casters.

ค่่าประมาณการโก่่งตััวของเฟรม

เง่ื่�อนไข: น้ำำ��หนักัที่่�ทำ ำ�ให้เ้ฟรมโก่่งตัวั 1/1000 ของความยาวเม่ื่�อรับัน้ำำ��หนักัตรงกลางทุกุด้า้น

Moment loads are not considered.

รองรัับทั้้�ง
สองด้า้น

Incase Both Ends Supported Incase Both Ends Supported

คานยื่่�น น้ำำ��หนัักถ่ว่ง
ความยาวเฟรม
อะลููมิเินีียม (A6005CSS-T5)
โมเมนต์ค์วามเฉ่ื่�อยที่่�สองของหน้าตััด
การโก่่งตััว

Calculation 
Example

น้ำำ��หนัักที่่�เฟรมรัับได้สูู้งสุุด
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INTRODUCTION

ประเภทฐานติดิตั้้�งโรบอท

Specification Check Sheet ทำำ�เครื่่�องถูกูหมายในช่อ่ง       ตามข้อ้กำำ�หนดลูกูค้า้

1. ฐานสำำ�หรับัหุ่่�นยนต์อ์ุตุสาหกรรม

2. ฐานสำำ�หรับัอุปุกรณ์ ์(ประเภท:                                        ) Pay Load  Upper (          ) kg / Lower (          ) kg

Pay Load  Upper (          ) kg / Lower (          ) kg3. ฐานสำำ�หรับัวัตัถุขุนาดใหญ่่ (ประเภท:                              )

(Brand:                                                 Model:                                             Load Capacity:                        kg)

□ Vertical Articulated Robot

สภาพแวดล้้อมในพื้้�นที่่�การทำำ�งาน

□ มีีความชื้้ �นและความร้อ้น □ ห้อ้งคลีีนรูม □ ภายใต้ส้ภาวะอุณุหภูมิูิสูงู (ไม่เ่กิิน     　 °C)

อุุปกรณ์ต์่อ่พ่ว่ง

□ สายพานลำำ�เลีียง □ รั้้�วนิิรภัยั (□SUSเตรียีม  □ลูกูค้า้เตรียีม) □ อ่ื่�น ๆ ถ้า้มีโปรดระบุ.ุ..................................

ความถี่่�ในการเคลื่่�อนย้้าย

□ ทุกุวันั □ เดืือน (จำำ�นวน         ครั้้�ง) □ ปีี (จำำ�นวน         ครั้้�ง) □ ติิดตั้้�งถาวร

วััตถุประสงค์์

□ เครื่่�องต้น้แบบ (ผลิติ          เครื่่�อง/เดืือน) □ ใช้ภ้ายในบริษัิัท □ ออกงานแสดงสินิค้า้ □ ผลิติตามคำำ�สั่่�งลูกูค้า้

ขนาด ZF ที่่�ต้อ้งการ

□ ZF100 □ ZF80 □ ZF60 □ ZF40 □ ตามคำำ�แนะนำำ� □ พิิจารณาจากผลการวิิเคราะห์์

เงื่่�อนไขการวิเิคราะห์์
□ ต้อ้งการให้ก้ำำ�หนดขนาด ZF

□ ค่า่การโก่่งตัวั (ไม่เ่กิิน 　　　　    มม.)

□ ผลิติภัณัฑ์เ์ปรียีบเทีียบ (□ฐานเหล็ก็  □ฐาน SF)

□ การสั่่�นไหวในแนวนอน (ไม่เ่กิิน 　　　　    มม.)

□ ตรวจสอบว่า่โครงสร้า้งมีีความแข็็งแรงเพีียงพอหรืือไม่่

□ Cobot □ Scara Robot □ Parallel Link Robot

**หากต้อ้งการประเมิินความแข็็งแรงของฐานรองรับั จำำ�เป็็นต้อ้งได้ร้ับัข้อ้มูลูแรงที่่�กระทำำ�กับัฐานจากลูกูค้า้

*หากไม่มี่ีการกำำ�หนดมาตรฐานที่่�ต้อ้งการจะทำำ�การวิิเคราะห์ท์ี่่�ค่า่ไม่เ่กิิน 0.5 มม. 

ข้อ้มูลูเพิ่่�มเติมิเกี่่�ยวกับัสภาวะแวดล้อ้มที่่�เกี่่�ยวข้อ้งและสเปคของฐานรอง

หััวข้้อที่่�ให้ค้วามสำำ�คััญ

□ ราคา □ คุณุภาพงานประกอบ □ ความสวยงาม □ ความเบา □ อ่ื่�น ๆ ถ้า้มีโปรดระบุ.ุ.........................
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สเปคของฐานรอง

1. ชนิด Plate 2. วิิธีีติิดตั้้�ง
□ Top Plate

□ Foot Components

□ Panel

□ Door

□ Cover

□ T Slot Beam
       (ติิดตั้้�งด้า้นบน)

□ T Slot Side
     (ติิดตั้้�งด้า้นข้า้ง)

□ Aluminum Plate 
(A5052,t =         )

□ Anchor
    (จุดุติิดตั้้�งตามคำำ�แนะนำำ�)

□ ZF Base Frame 
(Mat’l: A6005C,t=20)

□ ZF Panel

□ Frame Door (นอก)

□ SF30

□ Resin Panel

□ Resin Panel □ ACP Plate (3 mm)

□ อ่ื่�น ๆ 

□ PVC

□ PVC

□ Acrylic

□ Acrylic

□ PC

□ PC

□ Clear

□ Clear

□ Smoke

□ Smoke

□ 3 mm

□ 3 mm

□ 5 mm

□ 5 mm

□ จำำ�เป็็น

□ จำำ�เป็็น

□ ไม่จ่ำ ำ�เป็็น

□ ไม่จ่ำ ำ�เป็็น

วัสัดุ ุ        :

วัสัดุ ุ        : □ Silver (มาตรฐาน)สีี  :

□ ACP Plate (3 mm)

□ อ่ื่�น ๆ 
□ Silver (มาตรฐาน)สีี  :

โปรดระบุ.ุ..........................................

โปรดระบุ.ุ...............................

สีี             :

สีี             :

ความหนา :

ความหนา :

ไฟฟ้า้สถิิต (ชนิด Clear) : 

□ Cover Support ด้า้นในฐาน □ Cover Holder ด้า้นนอกฐาน

□ Adjuster Only

1. วิิธีีติิดตั้้�ง Panel

1. วิิธีีติิดตั้้�ง Door

□ Bolt & Nut : □ Steel □ Stenless (ไม่มี่ีน๊๊อตที่่�เป็็นสแตนเลสสำำ�หรับั ZF เราใช้ก้ารชุบุด้ว้ยนิิกเกิิลแบบไม่ใ่ช้ไ้ฟฟ้า้แทน)

1. Frame

2. ชนิด Panel

2. ชนิดของ Panel

□ Adjuster+Caster

ZF T Slot
Beam

ZF Beam
ZF T Slot

 Side

□ Anchor 
    (ลูกูค้า้กำำ�หนด)

□ ไม่ใ่ช้ ้Anchor

ZF Cover Support P

ZF Cover Support B

ZF Cover Holder P

ZF Cover Holder B

□ Frame Door (ใน)

□ อ่ื่�น ๆ ระบุ.ุ......................

□ Panel Door (ใน)
2. สวิิตช์ฉ์ุกุเฉิิน

□ SS Plate 
(SS400,t =         )

□ จำำ�เป็็น □ ไม่จ่ำ ำ�เป็็นไฟฟ้า้สถิิต (ชนิด Clear) : 
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Amata City Chonburi Factory & Sales Branch
700/71 Moo 5, T.Klongtamru, A.Muang, Chonburi 20000           +66 3846 5775~6

SYSTEM UPGRADE SOLUTION BKK CO., LTD.

2509(T)-500


